





Pada bab ini, akan diberikan kesimpulan dari hasil yang 
telah didapatkan setelah melakukan analisis mengenai daerah 
penyelesaian model, stabilitas lokal, analisa bifurkasi, solusi 
numerik, dan simulasinya. Selain itu, memberikan saran pada 
pembahasan yang telah dilakukan untuk dikaji dengan lebih 
mendalam. 
5.1 Kesimpulan 
Berdasarkan keseluruhan hasil analisa yang telah dilakukan dalam 
penyusunan Tugas Akhir ini, dapat diperoleh kesimpulan sebagai 
berikut : 
1. Diperoleh titik kesetimbangan dan kestabilan lokal sebagai 
berikut: 
a. Titik kesetimbangan bebas penyakit 
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b. Titik kesetimbangan endemik 
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c. Pengaruh titik kesetimbangan pada kestabilan lokal pada 
model interaksi dinamis antara lain: 
a. Jika      dan    
    
  
,maka titik kesetimbangan 
bebas penyakit (  ) stabil asimtot lokal,  dan  jika 
     dan    
    
  
, maka tidak stabil. 
b. Jika      , maka titik kesetimbangan bebas 
penyakit      (         ) stabil asimtot lokal. 
c. Jika      dan     , maka titik kesetimbangan 
endemik stabil lokal asismtotis. 
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2. Perubahan jenis kurva bifurkasi (maju atau mundur) 
dipengaruhi oleh perubahan parameter    dan   . Untuk 
bifurkasi maju terjadi pada saat titik puncak dari sistem 
persamaan  (  
 ) yaitu pada saat     
 
  
  . Karena titik 
endemik memiliki dua akar penyelesaian, maka terdapat tiga 





a. Terdapat dua titik endemik dengan nilai real positif (titik 
endemik bersifat stabil) dan real negatif (titik endemik 
bersifat tak stabil).  
b. Terdapat satu titik endemik dan bersifat stabil. 
c. Tidak ada titik endemik sehingga menyebabkan 
timbulnya titik bebas penyakit yang tak stabil. 
3. Pada solusi numerik dari persamaan sistem model interaksi 
dinamis dengan metode numerik Runge-Kutta diperoleh 
          dan mencapai pergerakan yang konstan 
diperoleh saat        dengan   adalah langkah waktu dan 
  adalah lamanya waktu (jam). 
 
5.2  Saran 
Pada Tugas Akhir ini tidak dibahas mengenai analisa 
kestabilan global untuk dapat mengetahui perilaku dinamis secara 
global, maka untuk selanjutnya bisa dilakukan analisa kestabilan 
global dan penyelesaian optimal control sebagai upaya 
pengendalian dan pencegahannya. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
